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Abstract ofFR2609499 

This unit includes two motors 1 5 2 with 
variable speed and a differential mechanism 5 
whose input members 7, 1 1 , 3 1 , 34 are 
respectively connected to one of the motors 
and whose output member 18, 42 is connected 
to a receiving member. One of the motors 1, 
for example a heat engine, intended to provide 
the power of the unit is connected to the outer 
input member 7, 34 of the differential 
mechanism whilst the other motor 2 or 
auxiliary motor, for example an electric motor, 
intended to vary the ratio between the speeds of 
the output members of the differential 
mechanism and of the power motor is 
connected to the inner input member 11,31 of 
the differential mechanism by means of an 
irreversible worm 9 intended to route the 
power supplied towards the output member of 
the said mechanism. The power of the auxiliary 
motor is calculated to be a minimum so as to 
overcome the friction and possibly allow 
starting of the power motor. 
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a presente invention se rapporte a un groupe moto-propulseur a variation continue de vitesse. 

On sait que tout moteur thermique soumis a des efforts variables doit etre associe a un dispositif de 
demultiplication permettant de maintenir son regime dans une plage d'utilisation optimale. Ainsi, les 
groupes moto-propulseurs classiques comprennent un embrayage et une boite de vitesses a plusieurs 
rapports a commande manuelle ou automatique, qui remplit cette fonction de demultiplication. 

Un premier inconvenient de ce type de transmission reside dans les frequentes ruptures d'effort que subi 
moteur lors des changements de rapport. 

ce phenomene s appliquant aussi bien aux boites a commande manuelle qu'aux boites a commande 
automatique. De plus, une telle solution entraine une perte de rendement. L adjonction de coupleurs ou 
convertisseurs hydrocinetiquesn 1 a pas permis de resoudre ces problemes de fa?on reellement satisfaisan 

Dans un variateur de vitesse connu, un mecanisme differentiel comportant deux organes d'entree et un 
organe de sortie est mis en oeuvre, chacun des organes d'entree etant relie a une source de puissance et 
l'organe de sortie a unorgane recepteur. 

Ce brevet decrit deux modes de realisation comportant application pourl'un d'un mecanisme differentiel 
train planetaire et, pourl'autre, d'un mecanisme differentiel a pignons coniques. Dans chacun de ces mod 
de realisation d'un variateur de vitesse, un premier organe d'entree, c'est-a-dire un planetaire du mecanis 
differentiel, est relie a une source de puissance principale, un deuxieme organe d'entree, c'est-a-dire le 
porte-satellites, etant relie a la source de puissance auxiliaire destinee a faire varier le rapport entre les 
vitesses de l'organe de sortie du mecanisme differentiel et de la source de puissance principale, 
La source de puissance auxiliaire n'a a fournir que peu de puissance et pour eviter qu'elle ne fonctionne - 
recepteur, elle est reliee au portesatellites par l'intermediaire d'un dispositif empechant la rotation en sen 
inverse de la source de puissance auxiliaire. 

Cependant, il apparait qu'avec un tel variateur de vitesse. le rendement obtenu, c'est-a-dire le rapport en1 
la puissance disponible a l'organe de sortie du differentiel et la puissance fournie par la source de puissa 
principale, n'est pas satisfaisant 

On connait egalement un agencement dans lequel une transmission a courroies et poulies de diametre 
variable, permet de realiser une variation continue de la vitesse de l'arbre de sortie de l'ensemble moto- 
propulseur. Toutefois, cet agencement ne permet pas de supporter des couples importants. ce qui en limi 
les applications a des groupes de faible puissance. 

Enfin, des recherches ont 6te effectuees sur des dispositifs variateurs a friction et pression de contact ma 
les resultats obtenus ont ete dansl'en- semble decevants, notamment en ce qui concerne la tenue et la 
fiabilite de ces dispositifs. 

L'invention a done pour but de realiser un groupe moto-propulseur a variation continue de vitessequi 
permette de remedier a ces divers inconvenients et qui permette en particulier d'obtenir des rendements ■ 
transmission de puissance importants. 

A cet effet,l invention a pour objet un groupe moto-propulseur a variation continue de vite se, compren; 
un mecanisme differentiel comportant au moins deux organes d'entree coaxiaux et un organe de sortie 
destine a etre relte a un organe recepteur. au moins deux sources de puissance dont les organes de sortie 
sont relies chacun a un organe d'entree respectif, une des sources de puissance appelee source de puissai 
principale, fournissant la puissance motrice a l'organe de sortie du mecanismedifferentiel,l'au- tre,ou 
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chacune des autres sources de puissance, appelee source de puissance auxiliaire etant destine a faire vari 
le rapport entre les vitesses de l'organe de sortie du mecanisme differentiel et de la source de puissance 
principale, des moyens etant prevus pour faire varier respectivement la vitesse de rotation de 1 organe d 
sortie du ou de chaque source de puissance auxiliaire, caracterise en ce que la, ou chaque source de 
puissance auxiliaire. est reliee au mecanisme differentiel par l'intermediaire d'une transmission a roue et 
sans fin irreversible , le mecanisme differentiel etant un train epicycloidal compose, forme d'au moins u 
premier et un deuxieme train epicycloidaux simples disposes en strie. 

Suivant d'autres caracteristiques: 

- Le porte-satellites du premier train epicycloidal est solidaire de la couronne du deuxieme train 
epicycloidal et la couronne du premier train est solidaire du planetaire du deuxieme train, 

- le mecanisme differentiel est un train epicycloidal compose, forme d'au moins deux trains epicycloidal 
simples disposes en serie, le portesatellites d'un train simple etant solidaire du planetaire du train simple 
suivant et les couronnes de ces trains successifs etant solidaires Tune de 1'autre. 

- le mecanisme differentiel est forme de deux, trains epicycloidaux simples le planetaire d'un premier in 
simple etant relie a la source de puissance auxiliaire et le porte-satellites de ce premier train simple etani 
relie a la source de puissance principale, l'organe de sortie de ce mecanisme differentiel comprenant le 
porte-satellites du deuxieme train epicycloidal simple. 

- le mecanisme differentiel est forme d'au moins trois trains epicycloidaux simples disposes en serie, le 
porte-satellites d'un premier train simple situe a une extrtmite du mecanisme differentiel etant relie a un 
premiere source de puissance auxiliaire, le planetaire de ce premier train etant relie a une deuxieme soui 
de puissance auxiliaire, les couronnes etant reliees a la source de puissance principale et l'organe de sort 
de ce mecanisme differentiel comprenant le porte-satellites d'un dernier train epicycloidal simple situe a 
l'extremite du mecanisme oppose au premier train. 

- les moyens prevus pour faire varier la vitesse de rotation de 1 organe de sortie de la source de puissanc 
auxiliaire comprennent un dispositif commun de commande de l'ensemble des sources de puissance 
associees au mecanisme differentiel. 

- le dispositif commun de commande des deux sources de puissance comprend une piece reliee a un org 
d actionnement unique delimitant deux cames de profils differents determinant respectivement chacune 
commande d'alimentation de Tune des sources de puissance. 

L'invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va suivre de differents modes de 
realisation donnes uniquement a titre d'exemple, et fait en reference aux dessins annexes, sur lesquels 

- la figure 1 est une vue schematique en coupe d'un premier mode de realisation d'un groupe moto- 
propulseur suivant l'invention 

- la figure 2 est une vue schematique en coupe d'un second mode de realisation d'un groupemoto- 
propulseur suivant l'invention ; 

- la figue 3 est une vue schematique en coupe d'un troisteme mode de realisation d'un groupe moto- 
propulseur suivantl'invention 

- la figure 4 est une vue en perspective d'un dispositif a cames pouvant etre utilise pour commander un 
groupe tel qu'illustre sur Tune des figures 1 a 3 :: 

Le groupe moto-propulseur illustre sur la figure 1 comprend deux sources de puissance 1,2 constitutes \ 
exemple par deux moteurs a combustion interne. Chaque moteur comporte respectivement un arbre de 
sortie <RTI 3,4, Ces deux moteurs sont associes a un mecanisme differentiel 5. L'arbre de sortie 3 du 
moteur 1 entraine par l'interm&iiaire d'un renvoi d'angle 6 un premier arbre d'entree 7 d'un porte-satellit. 
8. 
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L'arbre de sortie 4 du moteur 2 porte une vis irreversible 9 quicoopere avec un pignon 10 pour entrainer 
deuxieme arbre 1 1 solidaire d'un planetaire 12. cet arbre 1 1 s'etendant coaxialement a l'interieur de l'arb: 
tubulaire 7 du porte-satellites 8. Le pla-netaire 12 est en prise avec des pignons satellites 13 portes par U 
porte-satellites 8. Ces satellites 13 etant en prise avec une couronne 14 completant le premier train 
epicycloidal. 

La couronne 14 du premier train epicycloidal simple est relie au planetaire 15 d'un deuxieme train 
planetaire. Ce planetaire 15 est en prise avec des pignons satellites 16 portes par un porte-satellites 

17 solidaire d'un arbre de sortie 18 du mecanisme differentiel. Les pignons satellites 16 engrainent 
egalement avec une couronne dentee 19 solidaire du portesatellites 8 du premier train epicycloidal simp: 
Le moteur 1 relie au porte-satellites du premier train epicycloidal simple constitue la source de puissanc 
principale du groupe moto-propulseur, tandis que le moteur 2 forme la source de puissance auxiliaire de 
groupe en etant destine a faire varier le rapport entre les vitesses des organes de sortie du mecanisme 
differentiel et de la source de puissance principale. 

L'arbre de sortie 4 de ce moteur auxiliaire, ayant tendance aetre entraine par le moteur de puissance 1 pa 
l'intermediaire du porte-satellite 8 et du planetaire 12, est relie au planetaire 12 au moyen d'une vis 
irreversible 9 qui permet de canaliser la puissance fournie par le moteur de puissance vers l'arbre de sort 

18 formant organe de sortie unique du mecanisme differentiel. 

La puissance du moteur auxiliaire 2 doit pour le moins lui permettre de vaincre les frottements et 
eventuellement d'assurer le demarrage du moteur de puissance 1, en particulier si ce dernier est un mote 
thermique. Ce moteur auxiliaire peut egalement etre pr£vu pour entrainer un ou plusieurs organes 
independants du groupe moto-propulseur lui-meme. 

Les equations qui etablissent les relations entre les differentes vitesses de rotation de l'arbre tubulaire 7, 
l'arbre 1 1 et l'arbre de sortie 18 permettent de considerer le mecanisme differentiel 5 pris dans son 
ensemble comme equivalent a un train planetaire simple dont la raison est fonction des raisons Rl et R2 
des trains epicycloidaux simples constituant cet ensemble. La relation s'ecrit R = Rl + Rl R2. 

Ainsi avec deux trains planetaires simples de raison Rl = R2 = 2 on a un ensemble de raison equivalent* 
R = 2 + 2x2 = 6, avecRl = R2t 3 on obtient R = 12. On constate done qu'avec des trains planetaires 
simples de raison acceptable pour leur realisation pratique, nous obtenons un mecanisme differentiel doi 
la raison est importante et facilement realisable en pratique. 

Sur la figure 2 est represente un autre mode de realisation du groupe moto-propulseur del' inven- tion d; 
lequel les deux moteursl. 2 sont associes a un mecanisme differentiel 5 forme de deux trains epicycloid; 
simples disposes en serie. L'arbre de sortie du moteur 2 porte une vis irreversible 9 qui coopere avec un 
pignon 30 fixe a une extremite d'un premier arbre d'entree 31 solidaire d'un premier planetaire 32 a son 
extremite oppose. 

L'arbre de sortie 3 du moteur 1 entraine par l'intermediaire de deux pignons 33, un deuxieme arbre d'entr 
34 solidaire d'un porte-satellites 35 dont les satellites 36 d'axes paralleles a celui de ce dernier sont en 
prises d'une part avec le planetaire 32 et d'autre part, avec une couronne37 montee mobile a rotation, 
coaxiale au planetaire 32 et au porte-satellites 35, l'arbre 31 du premier planetaire s'etendant coaxialeme 
a l'interieur de l'arbre 34 tubulaire du porte-satellites 35. Ce porte-satellites 35 se prolonge par un arbre ! 
portant un second planetaire 39.Un deuxieme jeu de satellites 40 portes par un second porte-satellites 41 
d'axe parallele a ceux de ces derniers, est en prise avec le second planetaire 39 et avec une couronne37b 
formee par un prolongement axial de la couronne37a. Cette couronne 37b etantelle-meme coaxiale au 
planetaire 39 et au porte-satellites 41. 
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L'arbre de sortie 42 de ce mecanisme est port£ par le deuxieme porte-satellites41. 

Les vitesses de fonctionnement de ce dernier mode de realisation de groupe moto-propulseur sont doruu 
par la relation existant entre les vitesses des differents organesd un trainepicycloidal double, a savoir 
n3 Rl 2tr2 Rl) + R + nl r2 = avec 

Rl = rl + rl r2 relation dans laquelle rl est le rapport du nombre de dents de la premiere couronne 37a * 
nombre de dents du premier planetaire 32, r2 est le rapport du nombre de dents de la seconde couronne : 
au nombre de dents du second planetaire 39, nl est la vitesse de rotation du planetaire 32 , n2 est celle d 
second planetaire 39 et n3 est celle de l'arbre de sortie 42. 

Si la vitesse nl est fixee par exemple a 3300 trs/mn et les differents rapports ar 1 = 4,5 et r2 3, la vitesse 
de l'arbre de sortie 42 est donnee en fonction de n2 par le tableau suivant n20 471 ,42 2000 3300 4500 
(trs/mn) n3 - 550 0 1783,33 3300 4700 (trs/mn) 

La vitessen 1 peut egalement prendre toute autre valeur, en particulier elle peut prendre des valeurs 
discretes correspondant a un fonctionne ment par paliers du moteur 1, comme l'illustre plus en detail la 
Fig.4. 

A cet effet, la Fig.4 represente un dispositif a cames permettant de commander les deux moteurs 1, 2. il 
comprend une piece 51 articulee autour d'un axe fixe 52 et sur laquelle est accroche un unique levier de 
commande 53 agissant dans le sens de la fleche F. La piece 5 1 est de preference a peu pres symetrique j 
rapport a l'axe de rotation 52 de maniere a etre a peu pres equilibree. Un ressort de rappel 54 reliea 'un b 
fixe 55 (partiellement illustre), sollicite la piece 51 vers celui-ci. A 1'extremite superieure de la piece51 
sont formees deux cames 56. 57 de profils differents, sur chacune desquelles viennent respectivement ei 
appui deux leviers 58a, 58b.Des ressorts de rappel correspondants 59a,59b fixes au bati 55 maintiennenl 
les leviers58, 58b contre les cames 56. 57 respectives. Les leviers58a, 58b sont relies chacun a une 
tringlerie usuelle de commande, representee en traits mixtes, del alimen- tation des moteurs respectifs 1 
2. Les leviers58a, 58b viennent en but£e en debut de course contre une saillie 60a et en fin de course coi 
une saillie60b, ces saillies s 1 etendant toutes deux transversalement aux cames 56 et 57. La came 56 est 
associee a la source de puissance auxiliaire et a un profil en paliers, comportant un petit palier de depart 
56a et des parties en arc de cercle ou paliers569, 56g de rayons differents, centrees sur l'axe 52 raccord6 
par des rampes56q, 56g. La came 57 associee au moteur 1 formant la source de puissance principale a p 
contre un profil regulier continu au-dela de son petit palier de departs 7a qui est au meme niveau que eel 
du petit palier 56a, son extremite57b pouvant se situer a un niveau egal ou superieur a celui du palier56< 
Lorsque l'operateur pousse le levier de commande 53 dans le sens de la fleche F, la piece 51 est entraine 
dans le sens correspondant de sorte que les cames 56, 57 glissent contre les leviers qui sont maintenus 
contre ces dernieres par les ressorts de rappel59g. 59b, les leviers epousent done le profil offert par les 
cames qui provoquent ainsi un deplacement angulaire plus ou moins important des leviers58a, 58b. 
Chaque levier agit en fonction de son deplacement angulaire sur la commande d'alimentation du moteur 
correspondant.Bien entendu, plus l'operateur pousse sur le levier de commande 53, plus les leviersSBg, 
58b subissent des deplacements angulaires importants de la part des cames 56, 57 et plus grande est la 
quantite de gaz admis dans chaque moteur dans le cas ou il s'agit de moteurs a combustion interne. 

Le mode de realisation du groupe moto-propulseur illustre sur la Fig. 3 comprend un mecanisme 
differentiel 5 forme de trois trainsepicycloidaux simples disposes en serie. 

Ce mecanisme differentiel comprend de maniere analogue au mode de realisation de la Fig. 2, trois trair 
epicyloidaux coaxiaux et disposes en serie de telle fa?on que leurs couronnes soient coaxiales et que del 
couronnes successives soient solidaires Tune de l'autre pour former ainsi un ensemble de couronne 143. 

Les satellites 144 d'un premier train simple situe a une extr&nite du mecanisme differentiel sont portes \ 
un porte-satellites 145 et engrenent avec l'ensemble de couronne 143 et un planetaire 146 de ce premier 



file://C:\Documents and Settings\TherrienD\My Documents\EPOV3\FR2609499.html 



05/03/2006 



FR2609499 



Page 6 of 9 



train, les axes de ces satellites 144 etant paralleles a celui de l f ensemble de couronne. 

Le porte-satellites 145 du premier train est relie au plan&aire 147 du train voisin ou deuxieme train par 
l'interm6diaire d'un arbre 148. Des satellites 149 du deuxieme train, portes par un porte-satellites 150 et 
d'axes paralleles a celui de ce dernier, engrenent avec le planetaire 147, le porte-satellites 150 de ce 
deuxieme train etant relie au planetaire 1 5 1 du troisieme train, situe a l'extremite du mecanisme oppose* 
premier, par l'intermediaired'un arbre 152 

Le porte-satellites 153 du troisieme train simple porte des satellites 154 d'axes perpendiculaires a 1'axe d 
l'ensemble de couronne 143 qui engrenent avec une face du planetaire 151 et un rebord annulaire 155 qi 
s'etend radialement vers l'interieur de l'ensemble de couronne 143 au niveau de l'extremite correspondar. 
de ce dernier. 

Le moteur 1 entraine par l'intermediaired un renvoi d'angle 156 un premier arbre d'entree 157 tubulaire, 
solidaire de l f ensemble de couronne 143, un premier moteur auxiliaire 2 entraine pari 1 interme- diaire d' 
vis irreversible2a un deuxieme arbre d'entree 158 tubulaire, solidaire du porte-satellites 145 du premier 
train, s'etendant coaxialement al'in- terieur du premier arbre d'entree 157 et un deuxieme moteur auxiliai 
159 entraine par l'intermediaire d'une deuxieme vis irreversible29, un troisieme arbre d'entree 160, 
solidaire du planetaire 146 du premier train, s'etendant coaxialement a l'interieur du deuxieme arbre 
d'entree 158. 

L'arbre de sortie 161 de ce mecanisme est porte par le porte-satellites 153 du troisieme train, 
Chaque moteur auxiliaire 2 et 159 est des tine a faire varier le rapport entre les vitesses des organes de 
sortie de la source de puissance principale et du mecanisme differentiel. A cet effet, cha-cun de ces 
moteurs auxiliaires est relie a des moyens de commande (non represents) de la vitesse de rotation de le 
organe de sortie, 

Les vitesses de fonctionnement de ce dernier mode de realisation de groupe moto-propulseur sont doruu 
par la relation existant entre les vitesses des differents organes d'entree d'un trainepicyclol- dal forme de 
trois trains simples, a savoir 
4 (1 +r3) - Nr3 Rl - n2 (r2tRl}lnl r2=0 

avec Rl = rl + rl r2 relation dans laquelle rl est le rapport du nombre de de dents'de l'ensemble de 
couronne 143 au niveau du premier train simple au nombre de dents du premier planetaire 146, r2 est le 
rapport du nombre de dents de l'ensemble de couronne 143 au niveau du deuxieme train au nombre de 
dents du second planetaire 147, r3 est le rapport du nombre de dents de l'ensemble de couronne 143 au 
niveau de son rebord annulaire 155 au nombre de dents du troisieme planetaire 151,n 1 est la vitesse de 
rotation du premier planetaire 146. n2 celle du second planetaire 147,n4 celle de l'arbre de sortie 161 et I 
celle de la couronne 143. 

Cet agencement qui menage trois entrees permet de disposer de 'deux sources de puissance auxiliaires 
independantes, ce qui autorise un reglage plus fin du rapport des vitesses entre les organes de sorties de 
source de puissance principale et du mecanisme differentiel vis a vis des modes de realisation ou le 
mecanisme differentiel ne comporte que deux organesd'entree. 

De plus, ces agencements a trains multiples 

(y compris celui de la Fig.2) permettent d'obtenir des rapports de demultiplication ou de surmultiplicatic 
plus importants que ceux qui peuvent etre atteints avec un mecanisme differentiel simple dans la mesure 
la valeur de la raison de ce dernier est limitee par construction. 

II est bien entendu possible d'associer en serie plus de trois trainsepicycloidaux simples de fa?on analog 
a celle decrite ci-dessus pour former un mecanisme differentiel sans augmenter pour cela le nombre 
d'emergences disponibles mais en augmentant par ailleurs les frottements. 
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En outre, un seul des deux moteurs auxiliaires peut etre relie au mecanisme differentiel par l'intermediai 
d'un dispositif de transmission irreversible moyennant une perte de puissance dans 1'autre des moteurs 
auxiliaires. 

II est entendu que le terme de mecanisme differentiel est pris dans son sens le plus large. En particulier, 
designe dans le cas present tout mecanisme de transmission antre deux oryanes d'entree distincts et un & 
organe de sortie avec demultiplication ou surmultiplication suivant l'usage qui en est fait. 

Dans les exemples choisis, les organes d'entree du mecanisme differentiel sont entrain^s dans le meme 
sens. 

II est a noter egalement que tout mecanisme de transmission d'un groupe moto-propulseur selon l'invent 
comporte une phase de fonctionnement positive, nulle et negative comme le montrent les tableaux 
precedents. A cet effet, on designe par point zero, dans les exemples de realisation decrits, le point de 
fonctionnement precis pour lequel les vitesses des moteurs sont telles que la vitesse de rotation de l'orga 
de sortie soit nulle. La vitesse de chaque moteur auxiliaire etant fix6e, si le moteur de puissance est 
accelere a partir de ce point zero, l'arbre de sortie tournera dans le meme sens que les organes d'entree d 
mecanisme differentiel, au contraire s'il est decelere, par rapport au point zero, l'arbre de sortie tournera 
dans le sens contraire auxdits organesd entree. 

Ainsi, un premier avantage de ce groupe moto-propulseur reside en ce qu il permet de s affranchir d'une 
boite de vitesses a rapports etages ainsi que de l'utilisationd'un embrayage lors des changements de rapp 
comme dans les transmissions a commande manuelle ou automatique. 

De meme, l'utilisation d'une marche arriere n'est plus indispensable puisque le mecanisme differentiel 
permet d obtenir des vitesses de sortie inversees. Adapte sur n'importe quel vehicule, le groupe moto- 
propulseur de Tinvention permet d'obtenir une conduite plus souple. 

De plus, du fait de l'existence d'au moins deux moteurs ne tournant pas toujours aux memes regimes, il < 
possible de disposer d'une reserve importante de couple et de puissance sur une large gamme de vitesses 
vehicule en modifiant simplement les vitesses de rotation relatives d'au moins deux des moteurs prevus. 

Suivant un autre avantage, les rendements de puissance obtenus par l'agencement du groupe moto- 
propulseur de Tinvention sont superieurs a ceux obtenusa l'aide des dispositifs de la technique anterieure 
en particulier ces dispositifs dans lesquels un moteur auxiliaire entraine un organe entree externe du 
mecanisme differentiel, en general le porte-satellites. 

L'invention n'est pas limitee aux modes de realisation decrits ci-dessus et peut notamment comporter de: 
variantes. En particulier, le mecanisme differentiel peut etre constitue par tout autre combinaison de 
trainsepicycloidaux et/ou de differentiels non decrite ici. 

Chaque moteur prevu dans le groupe motopropulseur,c est-S-dire d'une maniere generate. 

chaque organed entrainement. peut etre commande separement par un dispositif de commande respectif 
ensemble par un dispositif de commande unique dont un exemple est decrit en reference a la Fig.4. Dan: 
cas, chaque organe d'entrainement serait associe a une came respective dont le profil serait approprie a 
l'utilisation particuliere du groupe et aux performances requises. 

La configuration des cames 56, 57 du dispositif de commande 50 d'alimentation peut varier, modifiant 
ainsi la loi de la vitesse de rotation relative des deux moteurs et ainsi celle de l'arbre de sortie du 
mecanisme differentiel en fonction des usages auxquels se prete le materiel 6quipe d'un tel groupe moto 
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propulseur. 

Les differents moteurs mis en oeuvre peuvent etre indifferemment de tout type connu. En particulier, le 
chaque moteur auxiliaire qui n'a que peu de puissance a fournir peut etre sous la forme d'un moteur 
electrique. 

De nombreuses autres variantes sont bien entendu envisageables. C'est ainsi que 3 un dispositif de 
transmission irreversible peut etre interpose entre chacun ,des moteurs et l'organe d'entree correspondan 
du mecanisme differentiel. Le moteur 1 destine a fournir la puissance peut etre relie a l'organe d'entree 
respectif du mecanisme differentiel par 1' intermediate d'un organe de coupure tel que par exemple, un 
embrayage ou un convertisseur de couple. 

Dans le cas ou le moteur 1 de puissance est un moteur thermique, le ou chaque moteur auxiliaire peuthe 
adapte pour servir de demarreur a ce moteur 1 de puissance, ce moteur auxiliaire peut alors etre electriqi 
Selon une autre variante, le ou chaque moteur auxiliaire peut egalement faire office de source de puissai 
afin de pouvoir entrainer un organe, par exemple un compresseur en dehors de sa fonction premiere qui 
de faire varier le rapport entre les vitesses des organes de sortie du moteur 1 et du mecanisme 
differentiel.Selon une derniere variante, le moteur ou chaque moteur auxiliaire peut etre substitue par ur 
derivation issue du moteur 1 et dans ce cas, le groupe moto-propulseur ne comprendra qu'un seul moteu 
Le dispositif de commande peutlui-meme etre remplace par tout autre dispositif de quelque nature que c 
soit produisant le meme type de resultat. 

Par exemple, le dispositif de commande represents par la Fig.4 peut etre remplace par un dispositif 
electronique base sur le programme d'utilisation du materiel de maniere a avoir un ensemble tres compa 
comprenant un microprocesseur ou analogue. 

permettant en outre si necessaire une regulation de la vitesse de sortie, 

Le groupe moto-propulseur selon 1'invention peut egalement comporter un dispositif de commandes 
independantes. Chacune des commandes d'acceleration etant actionnee independamment Tune de l'autre 
par le conducteur a 1'aide d'une pedale et d f un levier par exemple. 

II va sans dire que le groupe moto-propulseur de l'invention peut s'appliquer a de nombreux domaines d; 
l'industrie, en particulier a la traction des vehicules (voitures, camions, tracteurs etc..) ou pour 
l'actionnement de machines (machineoutils, laminoirs etc..) et en general a tout dispositif requfrantune 
force motrice. 

Data supplied from the esp@cenet database - Worldwide 
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REVENDICATIONS 

1. Groupe moto-propulseur a variation continue de vitesse, comprenant un mecanisme differentiel 
(5) comportant au moins deux organes d'entree coaxiaux 
(7, 11; 31, 34; 157, 158, 1 60) etun organe de sortie 

(18, 42,161) destine a etre relte a un organe recepteur, au moins deux sources de puissance(l. 2, 159) do 
les organes de sortie sont relies chacun a un organe d'entree respectif,une des sources de puissance appe 
source de puissance principale (1), fournissant la puissance motrice a l'organe de sortie du mecanisme 
differentiel, l'autre ou chacune des autres sources de puissance appelee source de puissance auxiliaire (2 
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1 59) etant destinee a faire varier le rapport entre les vitesses de sortie du mecanisme differentiel et de la 
source de puissance principale, des moyens etant prevus pour faire varier respectivement la vitesse de 
rotation de l'organe de sortie de la ou de chaque source de puissance auxiliaire, caracterise en ce que la 3 
chaque source de puissance auauxiliaire, est reliee au mecanisme differentiel par l'intermediaire d'une 
transmission irreversible a roue et vis sans fin (9, 2a, 2b), le mecanisme differentiel etant un train 
epicycloidal compose, forme d'au moins un premier et un deuxieme train epicycloidaux simples dispose 
en serie. 

2. Groupe moto-propulseur suivant la revendication 1 caracterise en ce que le porte-satellites (8) du 
premier train epicycloidal est solidaire de la couronne (19) du deuxieme trainepicycloidal et la couronne 
(14? du premier train est solidaire du planetaire (15) du deuxieme train. 

3. Groupe moto-propulseur suivant la revendication 1 caracterise en ce que le mecanisme differentiel (5 
est un train Epicycloidal compose, forme d'au moins deux trainsepicycloidaux simples disposes en seriel 
porte-satellites (35) d'un train simple etant solidaire du planetaire (39) du train simple suivant et les 
couronnes de ces trains successifs etant solidaires Tune del f autre, 

4. Groupe moto-propulseur suivant la revendication 1 ou 3 caracterise en ce que le mecanisme different^ 
est forme de deux trains epicycloidaux simples le planetaire (32) d'un premier train simple etant relie a 1 
source de puissance auxiliaire (2) et le porte-satellites (35) de ce premier train simple etant relie a la sou 
de puissance principale (1),1 organe de sortie (42) de ce mecanisme differentiel comprenant le porte- 
satellites (41) du deuxieme train epicycloidal simple. 

5. Groupe moto-propulseur suivant la revendication 1 ou 3 caracterise en ce que le mecanisme different! 
est forme d'au moins trois trains epicycloidaux simples disposes en serie, le porte-satellites (145) d'un 
premier train simple situ£ a une extremite du mecanisme differentiel etant relie a une premiere source d< 
puissance auxiliaire (2), le planetaire (146) de ce premier train etant relie a une deuxieme source de 
puissance auxiliaire (159), les couronnesetant reliees a la source d'entrainement de puissance principale 
l'organe de sortie (161) de ce mecanisme differentiel comprenant le porte-satellites(153) d'un dernier 
trainepicycloidal simple situe a l'extremite du mecanisme oppose au premier train, 

6. Groupe 'moto-propulseur suivant l'une quelconque des revendications 1 a 5 caracterise en ce que les 
moyens prevus pour faire varier la vitesse de rotation de l'organe de sortie de la source de puissance 
auxiliaire comprennent un dispositif commun de commande de 1'ensemble des sources de puissance 
associees au mecanisme differentiel. 

7. Groupe moto-propulseur suivant la revendication 6 caracterise en ce que le dispositif commun 
(50) de commande des deux sources de puissance comprend une piece (51) reliee a un organe 
d'actionnement unique (53) delimitant deux cames(56. 57) de profils differents determinant respectivem 
chacune la commande d'alimentation del'une des sources de puissance. 

e - Groupe moto-propulseur suivant l'une quelconque des revendications 1 a 5, caracterise en ce que 
chaque organed'entrainement est commande independamment des autres organesd entrainement par un 
dispositif de commande respectif. 

Data supplied from the esp@cenet database - Worldwide 
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